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Titel : Lenkwinkelsensor. 




Beschreibung 

Die Erfindung betrifft einen Lenkwinkelsensor, mit einem 
drehsynchron mit einer Lenksaule oder Lenkrad koppelbaren 
Rotor, mit mindestens einem mit der Lenksaule, dam Lenkrad 
Oder dem Rotor gekoppelten DrehkSrper, der bei Drehung des 
Lenkrads oder der Lenksaule mit einer konstanten und 
gleichformigen Ubersetzung angetrieben ist, mit einer ersten 
Abtasteinheit zur Abtastung der Drehwinkelstellung des Rotors, 
mit einer zweiten Abtasteinheit zur Abtastung der 
Drehwinkelstellung des Drehkorpers und mit einer 
Auswerteeinheit zur Auswertung der Drehwinkelstellung des 
Rotors und der Drehwinkelstellung des Drehkorpers zur 
Bestimmung des absoluten Lenkradwinkels . 
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Aus dein Stand der Technik sind Lenkwinkelsensoren bekannt, die 
^ auf einem optischen Prinzip basieren. Bin solcher 

Lenkwinkelsensor kann einen Rotor mit Codescheiben aufweisen, 
deren Code durch eine Abtasteinheit abtastbar ist. 
Ublicherweise ist der Code der Codescheiben durch Zahne 
unterschiedlicher Breite mit zwischengeschalteten Zahnlucken 
realisiert. Die ZShne beziehungsweise die Zahniacken konnen 

•urch optische Mittel, insbesondere durch Fotozellen, erfasst 
erden. Bedingt durch f ertigungstechnische Beschrankungen kann 
mit einem derartigen Code zur Bestimmung der 

Drehwinkelstellung des Lenkrads lediglich eine Auflosung im 
Bereich von etwa 1,5 ° erreicht werden. 

Nachteilig bei der Verwendung von optischen Mitteln ist 
auBerdem, dass bei langer Betriebsdauer, insbesondere bei 
Verwendung in einem Kraf tf ahr zeug, die optischen Mittel 

•Verschleilierscheinungen durch Schmutzeinwirkung unterliegen. 
I^eiterhin ist die Herstellung der Codescheiben verhaltnismSfiig 
auf wandig. 

Zur Verbesserung der Auflosung wird gemaB der DE 101 10 78 5 Al 
vorgeschlagen, ein zahlrad zu verwenden, das von einem Rotor 
angetrieben wird, der eine Codescheibe aufweist. Die 
Drehwinkelstellung des Zahlrades kann durch zwei voneinander 
im Winkelabstand von 90 ° zueinander versetzte 
Magnetfeldsensoren erfolgen und zur Berechnung des absoluten 
Lenkradwinkels herangezogen werden. Mit dieser Ausftihrung 



lasst sich die oben genannte Auflosung urn etwa Faktor 2 
verbessern . 



Weiterhin ist aus der DE 195 06 938 Al ein Lenkwinkelsensor 
bekannt, bei dem ein Rotor mit zwei DrehkSrpern gekoppelt ist 
deren jeweilige Drehwinkelstellung uber Sensoren erfassbar 
ist. Uber die Drehwinkelstellung der voiti Rotor angetriebenen 
Drehkorper kann die Winkelstellung des Rotors mathematisch 

irmittelt werden. Dabei lassen sich Auflosungen von bis zu 
,1 ° erzielen. 

Nachteilig bei der in der DE 195 06 938 Al vorgeschlagenen 
Anordnung ist die Tatsache, dass zusStzlich zum Rotor 
mindestens zwei Drehkorper erforderlich sind. Diese 
beanspruchen einen verhaltnismaBig grolien Platz. Aufierdem 
mlissen die Drehkorper letztlich vom Fahrer eines mit einem 
solchen Lenkwinkelsensor ausgestatteten Fahrzeugs angetrieben 
werden, wodurch entweder die erf orderlichen Betatigungskraf te 
feteigen oder eine starkere Lenkunterstiitzung notwendig ist. 

Hiervon ausgehend liegt der vorliegenden Erfindung die Aufgab 
zugrunde, einen Lenkwinkelsensor zu schaffen, der moglichst 
einfach aufgebaut ist. 

Diese Aufgabe wird erf indungsgemali dadurch gelost, dass Rotor 
und Drehkorper jeweils sich uber einen Winkelbereich 
erstreckende Magnetabschnitte mit Sektoren unterschiedlicher 
Polung aufweisen und dass beide Abtasteinheiten 
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Magnetf eldsensoranordnungen aufweisen, deren Ausgangssignale 
der Auswerteeinheit zufuhrbar sind, 

Durch die erf indungsgemaiJe Ausfuhrung kann auf die Verwendung 
von optischen Mitteln, insbesondere von Codescheiben und 
Fotozellen, verzichtet werden. Weiterhin ist nur ein 
Drehkorper notwendig, da die Position des Rotors durch die an 
Oder in diesem angeordneten Magnetabschnitte und iiber die 
^^^^ugeordnete Magnetf eldsensoranordnung erfassbar ist. Durch die 
^^^^erwendung von Magnetf eldsensoranordnungen anstelle von 

optischen Mitteln kann ein verschleiBunanf alliger und auch bei 
zunehmender Verschmutzung zuverlassig f unktionierender 
Lenkwinkelsensor bereitgestellt werden . 

Unter Magnetf eldsensoranordnung soli ein Magnetf eldsensor oder 
eine Mehrzahl von Magnetf eldsensoren verstanden werden. Der 
mindestens eine Magnetf eldsensor kann als Hallsensor oder als 
^j^magnetoresistiver Sensor ausgefiihrt sein. 

Vorteilhaf terweise nehmen die Sektoren eines Magnetabschnitts 
einen gleichen Winkel ein. Soruit konnen durch die 
Magnetf eldsensoranordnungen gleichmaBige, wellenf ormige 
Ausgangssignale erzeugt werden. Beispielsweise kann der 
Magnetabschnitt einen Winkel von 12 einnehmen und zwei als 
Word- und als Sudpol ausgebildete Sektoren aufweisen, die 
jeweils einen Winkel von 6 ° einnehmen. 
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Vorteilhafterweise weist der Rotor und/oder der Drehkorper 
mindestens zwei Magnetabschnitte auf . Aus dem Stand der 
' Technik ist bekannt, einen Drehkorper mit einem 

Magnetabschnitt auszustatten, der sich uber einen Winkel von 
jeweils 180 ° erstreckende, unterschiedlich gepolte Sektoren 
umfasst. Durch die Verwendung von mehreren Magnetabschnitten 
kann die Genauigkeit der Drehwinkelerf assung des Rotors 
und/oder des Drehkorpers, erhoht werden. So kann der Rotor 

«indestens 5, insbesondere 15 Magnetabschnitte und der 
rehkorper mindestens 3^ insbesondere 5 Magnetabschnitte 
aufweisen. Diese wiederuiu konnen gleichmaBig entlang eines 
Kreises verteilt sein. Auch diese MalJnahme dient dazu^ die 
Ausgangssignale der Magnetf eldsensoranordnungen zu 
vergleichmaiiigen . 

Vorteilhafterweise entspricht die Ubersetzung zwischen Rotor 
und Drehkorper einem Zahlenwert aus der Menge der positiven 

•reellen Zahlen, ausgenommen der Menge der positiven ganzen 
Zahlen, Bei einem ganzzahligen Oberset zungsverhaltnis kann das 
Problem auftauchen, dass die von den verschiedenen 
Magnetf eldsensoranordnungen erzeugten Signale in verschiedenen 
Drehwinkelstellungen von Rotor und Drehkorper zueinander 
identisch sind, so dass eine Auswertung, welche absolute 
Lenkradstellung vorliegt, moglicherweise nicht eindeutig ist. 
Dieses Problem wird durch die Verwendung von nicht 
ganzzahligen Ubersetzungsverhaltnissen behoben. 



6 



Vorteilhafterweise weist eine Magnetf eldsensoranordnung 
mindestens einen analogen Magnetf eldsensor auf. Somit konnen 
" die Ausgangssignale der Magnetf eldsensoren nicht nur 

hinsichtlich Uber- oder Unterschreitung eines Schwellwerts 
ausgewertet warden. Vielmehr kann ein analoges Ausgangssignal, 
das beispielsweise einem bestinimten Spannungswert entspricht, 
ausgewertet werden. Hierdurch konnen hohere Auflosungen 
erzielt werden als bei Verwendung von digital arbeitenden 

•Magnetf eldsensoren. Selbstverstandlich ist die Auswertung des 
analogen Signals mit Hilfe von Analog/Digital-Wandlern 
ebenfalls moglich. Hierbei sollte jedoch auf eine ausreichende 
Bitzahl, beispielsweise 8 bit, geachtet werden, um Auflosungen 
von ca. 0,1 ° zu ermoglichen . 

Vorteilhafterweise weist eine Magnetf eldsensoranordnung zwei 
zueinander versetzt angeordnete Magnetf eldsensoren auf. Diese 
Sensoren konnen beispielsweise um die Halfte des von einem 

•Sektor eines Magnetabschnitts eingenommenen Winkelbereich 
zueinander versetzt sein. Nimmt beispielsweise ein 
Magnetabschnitt einen Winkel von 12 ° ein und nehmen die 
Sektoren dieses Magnetabschnitts jeweils einen Winkel von 6 
ein, so konnen die Magnetf eldsensoren um 3 ° zueinander 
versetzt sein. Durch diese Konstellation kann durch einen 
ersten Magnetf eldsensor der Magnetf eldsensoranordnung ein 
Sinus-Signal detektiert werden, wahrend vom zweiten, zum 
ersten Sensor versetzten Magnetf eldsensor ein Cosinus-Signal 
detektiert werden kann. Diese Signale konnen der 
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Auswerteeinheit zugefuhrt werden und dort zur Bestimmung des 
absoluten Lenkradwinkels herangezogen werden. 

Die Magnetabschnitte konnen entlang des aufieren Umfangs des 
Rotors und/oder des Drehk5rpers vorgesehen sein, und die 
Magnetf eldsensoranordnungen konnen in radialer Richtung 
versetzt- zu den Magnetabschnitten angeordnet sein. Diese 
Anordnung erlaubt eine besonders flache Bauweise des 
^^^^enkwinkelsensors . 

Es ist auch moglich^ dass die Magnetabschnitte entlang einer 
konzentrisch zur Drehachse des Rotors und/oder des Drehkorpers 
angeordneten Kreises vorgesehen sind und die 

Magnetf eldsensoranordnungen in axialer Richtung versetzt zu 
den Magnetabschnitten angeordnet sind. Durch diese Bauweise 
kann der in der Ebene des Rotor und/oder des Drehkorpers 
benotigte Bauraum minimiert werden - 

^j^Die Erfindung betrif ft ferner ein Verfahren zur Bestiinmung des 
absoluten Lenkradwinkels eines Lenkrades. Der absolute 
Lenkradwinkel kann fur eine Lenkradumdrehung innerhalb eines 
Intervalls von 0° bis 360° und fur mehrere Lenkradumdrehungen 
innerhalb eines Vielf aches eines Intervalls von O"" bis 360° 
bestimmt werden. 

Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen und Einzelheiten der 
Erfindung sind der folgenden Beschreibung zu entnehmen, in der 
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die Erfindung anhand des in der Zeichnung dargestellten 
Ausfuhrungsbeispiels naher beschrieben und erlautert ist. 



Es zeigen: 



Figur 1 eine Draufsicht auf einen erf indungsgemaBen 

Lenkwinkelsensor; 
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igur 2 einen Schnitt durch den Lenkwinkelsensor gem^Ii II- 

II in Figur 1; 



Figuren 

3a - 3c alternative Anordnungen von Magnetabschnitten und 

Magnetf eldsensoren; 

Figur 4 von einem Magnetf eldsensor erzeugte 

Ausgangssignale; und 



igur 5 eine tabellarische Obersicht zur Analyse der 

asynchronen Signalperioden von Rotor und 
Drehkorper des Lenkwinkelsensors . 



In Figur 1 ist ein Lenkwinkelsensor insgesamt mit dem 
Bezugszeichen 2 bezeichnet. Dieser Lenkwinkelsensor weist 
einen scheibenf ormigen Rotor 4 auf, der von einem nicht 
dargestellten Lenkrad antreibbar ist. Der Rotor 4 ist urn eine 
Drehachse 5 drehbar, die auch die Drehachse eines nicht 
dargestellten Lenkrads bildet, dessen absoluter Lenkradwinkel 
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bestimmt werden soil. Am Umfang des Rotors 4 ist eine 
Verzahnung 6 vorgesehen. Der Rotor 4 treibt einen Drehkorper 8 
an, dessen Verzahnung 10 mit der Verzahnung 6 des Rotors 4 
kammt . 

In Figur 1 durch den Rotor 4 verdeckt ist eine erste 
Magnetfeldsensoranordnung 12 vorgesehen^ die einen ersten 
Magnetfeldsensor 14 and einen zweiten Magnetf eldsensor 16 

•mfasst. Eine zweite Magnetfeldsensoranordnung 18 ist durch 
en Drehkorper 18 verdeckt und umfasst einen ersten 
Magnetfeldsensor 20 und einen zweiten Magnetfeldsensor 22. 

Der Rotor 4 weist auf seiner der Magnetfeldsensoranordnung 12 
zugewandten Seite Magnetabschnitte 2 4 auf, die konzentrisch 
zur Verzahnung 6 des Rotors 4 angeordnet sind. Die 
Magnetabschnitte 24 erstrecken sich jeweils uber einen Winkel 
von 24°. Die Magnetabschnitte 24 weisen jeweils 
_ unterschiedliche Sektoren 26 und 28 auf, die eine jeweils 
^^unterschiedliche Polung auf weisen. Dies ist in Figur 1 durch 
Plus- beziehungsweise Minuszeichen verdeutlicht . Jeder Sektor 
26 und 2 8 nimmt einen Winkel von 12° ein. 

Auch der Drehkorper 8 weist entsprechende Magnetabschnitte 2 9 
mit Sektoren 29a und 29b auf, die der 
Magnetfeldsensoranordnung 18 zugewandt sind. Die 
Magnetabschnitte 29 erstrecken sich uber einen Winkelbereich 
von 72°. Ein Sektor 29a beziehungsweise 29b nimmt jeweils 
einen Winkelbereich von 36° ein. 
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In dem in Figur 2 dargestellten Schnitt durch den Rotor 4 ist 
an der Unterseite des Rotors 4, benachbart zur Verzahnung 6, 
eine axiale, kreisformige Vertiefung 30 dargestellt, in der 
die Magnetabschnitte 24 auf genormtien sind. In dem in Figur 2 
dargestellten Schnitt ist der in Figur 1 lediglich angedeutete 
Magnetf eldsensor 14 der Magnetf eldsensoranordnung 12 
dargestellt. Dieser ist auf einer Leiterplatte 32 angeordnet, 

•die in Verbindung mit einer in der Zeichnung nicht 
aargestellten Auswerteeinheit steht. 

In den Figuren 3a - 3c sind alternative Ausf uhrungsf ormen fur 
mogliche Anordnungen von Magnetabschnitten und 
Magnetf eldsensoren dargestellt. In der Figur 3a sind die 
Magnetabschnitte entlang eines auBeren Umfangs des Rotors 4a 
angeordnet. Entsprechende Magnetf eldsensoren (dargestellt der 
Magnetf eldsensor 14a) sind axial versetzt zu den 
_ Magnetabschnitten 24a vorgesehen. Der Magnetf eldsensor 14a ist 
^|^b.uf einer Leiterplatte 32a angeordnet. 

GemaB Figur 3b sind die Magnetabschnitte ebenfalls entlang 
eines aulieren Umfangs eines Rotors 4b vorgesehen. 
Entsprechende Magnetf eldsensoren (dargestellt Magnetf eldsensor 
14b) sind radial auBerhalb vom Rotor 4b angeordnet. Der 
Magnetf eldsensor 14b steht iiber ein Verbindungselement 33 in 
Verbindung mit einer Leiterplatte 32b, 
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Die in Figur 3c dargestellte Anordnung entspricht im 
Wesentlichen der in Figur 3b dargestellten Anordnungen, wobei 
jedoch auf die Verwendung eines Verbindungselements zwischen 
Magnetf eldsensor 14c und Leiterplatte 32c verzichtet wird. 

In Figur 4 sind die Ausgangssignale der 

Magnetf eldsensoranordnung 12 dargestellt. Das sinusf ormige 
Signal 34 entspricht dem Ausgangssignal des Magnetf eldsensors 

«4. Das cosinusf ormige Signal 36 entspricht dem Ausgangssignal 
es Magnetf eldsensors 16. Die Signale 34 und 36 sind um 6° 
zueinander versetzt. Dies entspricht dem Winkelversatz der 
Magnetf eldsensoren 14 und 16 der Magnetf eldsensoranordnung 12. 
Entsprechende Signale konnen durch die Magnetf eldsensoren 20 
und 22 der Magnetf eldsensoranordnung 18 erzeugt werden. 

Im Folgenden soli das Ausf iihrungsbeispiel anhand konkreter 
Zahlenbeispiele erlautert werden. 

^^^Die Zahnezahl des Rotors 4 betragt 48. Die Zahnezahl des 

Drehkorpers 8 betragt 15. Das Uberset zungsverhaltnis des durch 
den Rotor 4 und den Drehkorper 8 gebildeten Zahnradgetriebes 
ergibt sich somit zu 

Anzahl der Zahne der Verzahnung des Rotors 4 4 8 

u = — — = — = 3^2. 

Anzahl der Zahne der Verzahnung des Drehkorpers 8 15 

Der Rotor 4 weist 15 Magnetabschnitte 24 auf, die einen Winkel 
apr von jeweils 24° einnehmen. Jeder Sektor 26 und 28 eines 
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Magnetabschnitts 24 nimmt einen Winkel von 12° ein. Somit 
wiederholt sich der in Figur 4 dargestellte Signalverlauf bei 
einer Umdrehung des Rotors 4 insgesamt pr = 15 mal - 

Der Drehkorper 8 weist 5 Magnetabschnitte 29 auf, die einen 
Winkel (3pd von jeweils 72° einnehmen. Jeder Sektor 29a und 29b 
eines Magnetabschnitts 29 nimmt einen Winkel von 36° ein. 
Somit wiederholt sich der durch die Magnetf eldsensoranordnung 
8 sensierte Signalverlauf bei einer Umdrehung des Drehkorpers 
insgesamt Pd = 5 mal. 

Die Auflosung aar der Magnetf eldsensoranordnung 12 betragt 
0,1°. Somit betragt fur den Rotor 4 die Gesamtzahl der 
elektronischen Signalwerte pro Signaldurchgang 



'■^^"^ a,, 0,1° 



ie Auflosung pad der Magnetf eldsensoranordnung 18 betragt 
0,3°. Somit betragt flir den Drehkorper 8 die Gesamtzahl der 
elektronischen Signalwerte pro Signaldurchgang 



w.,_=:^ = — = 240 



0,3^ 



Eine Anzahl von 240 Signalwerten ist durch 8 Bit darstellbar 
(2^ Signalwerte = 256 > 240) . 
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Der Signalwinkel des periodischen Signals des Drehkorpers 8, 
der aus dem Drehwinkel des Rotors 4 ermittelt wird, betragt 

Jedem Signalwinkel kann ein entsprechender elektronischer 
Signalwert zugeordnet warden: 




Gemafl der in Figur 5 dargestellten Tabelle sind verschiedenen 
Winkeln ao (bei Nulldurchgang des periodischen Signalverlauf s 
des Rotors 4) Signalwerte Wd zugeordnet, die den Signalwinkeln 
des Drehkorpers 8 entsprechen. Ein Signalwert Wd liegt im 
Intervall von 0 bis 240 (Wd(ges))- Aus der Tabelle ist 
ersichtlich, dass sich die Signalwerte Wd des Drehkorpers 8 bei 
sich periodisch wiederholenden Signalwerten des Rotors 4 urn 

enigstens 16 Signalwerte unterscheiden . Somit kann innerhalb 
eines Winkels von 360° jeder Winkel eindeutig detektiert 
werden . 
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Pa'ten'tanspruclie 

Lenkwinkelsensor (2) , mit einem drehsynchron mit einer 
Lenksaule oder Lenkrad koppelbaren Rotor (4), mit 
mindestens einem mit der Lenksaule, dem Lenkrad oder dem 
Rotor (4) gekoppelten Drehkorper (8), der bei Drehung des 
Lenkrads oder der Lenksaule mit einer konstanten und 
gleichf c3rmigen Obersetzung angetrieben ist, mit einer 
ersten Abtasteinheit zur Abtastung der Drehwinkelstellung 
des Rotors (4), mit einer zweiten Abtasteinheit zur 
Abtastung der Drehwinkelstellung des Drehkorpers (8) und 
mit einer Auswerteeinheit zur Auswertung der 
Drehwinkelstellung des Rotors (4) und der 

Drehwinkelstellung des Drehkorpers (8) zur Bestimmung des 
absoluten Lenkradwinkels, dadurch gekennzeichnet/ dass 
Rotor (4) und Drehk5rper (8) jeweils sich iiber einen 
Winkelbereich erstreckende Magnetabschnitte (24, 29) mit 
Sektoren (26, 28, 29a, 29b) unterschiedlicher Polung 
aufweisen und dass beide Abtasteinheiten 
Magnetf eldsensoranordnungen (12, 18) aufweisen, deren 
Ausgangssignale (34, 36) der Auswerteeinheit zuftihrbar 
sind. 

Lenkwinkelsensor (2) nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Sektoren (26, 28 beziehungsweise 
29a, 29b) eines Magnetabschnitts (24 beziehungsweise 29) 
einen gleichen Winkel einnehmen. 



Lenkwinkelsensor (2) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, dass der Rotor (4) und/oder der 
Drehkorper (8) mindestens zwei Magnetabschnitte (24, 29) 
auf weist beziehungsweise auf weisen. 

Lenkwinkelsensor (2) nach mindestens einem der 
vorhergehenden Ansprixche, dadurch gekennzeichnet , dass 
der Rotor (4) mindestens 5, insbesondere 15 
Magnetabschnitte (24) und der Drehkorper (8) mindestens 
3, insbesondere 5 Magnetabschnitte (29) aufweist. 

Lenkwinkelsensor (2) nach mindestens einem der 
vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet , dass 
die Magnetabschnitte (24, 29) entlang eines Kreises 
gleichmaflig verteilt sind. 

Lenkwinkelsensor (2) nach mindestens einem der 
vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet , dass 
die Obersetzung zwischen Rotor (4) und Drehkorper (8) 
einem Zahlenwert aus der Menge der positiven reellen 
Zahlen, ausgenommen der Menge der positiven ganzen 
Zahlen, entspricht . 

Lenkwinkelsensor (2) nach mindestens einem der 
vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass 
eine Magnetf eldsensoranordnung (12, 18) mindestens einen 
analogen Magnetf eldsensor (14, 16, 20, 22) aufweist. 

Lenkwinkelsensor (2) nach mindestens einem der 
vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass 
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eine Magnetf eldsensoranordnung (12 beziehungsweise 18) 
zwei zueinander versetzt angeordnete Magnetf eldsensoren 
(14 und 16 beziehungsweise 20 und 22) aufweist. 

Lenkwinkelsensor (2) nach Anspruch 8, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Magnetf eldsensoren (14 und 16 
beziehungsweise 20 und 22) um die Halfte des von einem 
Sektor (26, 28 beziehungsweise 29a, 29b) eines 
Magnetabschnitts (24, 29) eingenommenen Winkelbereich 
zueinander versetzt sind. 

Lenkwinkelsensor (2) nach rtiindestens einem der 
vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet , dass 
die Magnetabschnitte (24) entlang des aulieren Umfangs des 
Rotors (4) und/oder des Drehkorpers (8) vorgesehen sind 
und die Magnetf eldsensoranordnungen (12, 18) in radialer 
Richtung versetzt zu den Magnetabschnitten (24) 
angeordnet sind. 

Lenkwinkelsensor (2) nach mindestens einem der 
vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet , dass 
die Magnetabschnitte (24, 29) entlang eines konzentrisch 
zur Drehachse des Rotors (4) und/oder des Drehkorpers (8) 
angeordneten Kreises vorgesehen sind und die 
Magnetf eldsensoranordnungen (12, 18) in axialer Richtung 
versetzt zu den Magnetabschnitten (24, 29) angeordnet 
sind. 

Verfahren zur Bestimmung des absoluten Lenkradwinkels 
eines Lenkrades, insbesondere unter Verwendung eines 
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Lenkwinkelsensors (2) nach mindestens einem der 
vorhergehenden Anspriiche, gekennzeichnet durch die 
f olgenden Schritte : 

- Erfassen der Drehwinkelstellung eines drehsynchron mit 
einer Lenksaule oder Lenkrad gekoppelten Rotors (4), der 
sich uber einen Winkelbereich erstreckende 
Magnetabschnitte (24) mit Sektoren (26, 28) 
unterschiedlicher Polung aufweist, unter Verwendung einer 
ersten Abtasteinheit mit einer Ausgangssignale (34, 36) 
erzeugende Magnet feldsensoranordnung (12) , 

- Erfassen der Drehwinkelstellung eines mit einem mit der 
Lenksaule, dem Lenkrad oder dem Rotor (4) gekoppelten 
Drehkorpers (8), der bei Drehung des Lenkrads oder der 
Lenksaule mit einer konstanten und gleichf ormigen 
Ubersetzung angetrieben wird und der sich uber einen 
Winkelbereich erstreckende Magnetabschnitte (29) mit 
Sektoren (29a, 29b) unterschiedlicher Polung aufweist, 
unter Verwendung einer zweiten Abtasteinheit mit einer 
Ausgangssignale erzeugende Magnetf eldsensoranordnung 

(18) , 

- Bestimmen des absoluten Lenkradwinkels unter Verwendung 
der Ausgangssignale (34, 36) der 

Magnetf eldsensoranordnungen (12, 18) . 

Verfahren nach Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, dass 
der absolute Lenkradwinkel in einem Intervall von 0° bis 
3 60° liegt. 
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Verfahren nach Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, dass 
der absolute Lenkradwinkel in einem Vielfachen des 
Intervalls von 0° bis 360° liegt. 
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